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ABSTRAK 
 Dalam mengoperasikan quadcopter, kendala yang masih umum dihadapi 
adalah keterbatasan jangkauan yang membuat quadcopter hanya dapat 
diterbangkan dan beroperasi dengan batas jarak tertentu saja. Dengan 
memanfaatkan jaringan 4G yang tersebar diseluruh dunia maka jarak tidak lagi 
menjadi kendala dalam mengoperasikan quadcopter dengan catatan area tersebut 
terjangkau oleh sinyal 4G. Pada perancangan ini menggunakan Raspberry Pi yang 
diintegrasikan dengan flight controller Pixhawk sebagai komputer pendamping 
(companion computer) sebagai perantara quadcopter ke internet dengan jaringan 
4G. Untuk menghubungkan quadcopter dengan ground station digunakan private 
network dari Zerotier dimana keduanya saling terhubung ke network tersebut. 
Hasil dari perancangan ini juga didapatkan nilai thrust force maksimum yang 
dapat dihasilkan dari 1 motor dan propeller sebesar 620 gram dengan putaran 
maksimum 7240 rpm dan daya maksimum 126.44 Watt. Quadcopter ini juga 
dilengkapi dengan mekanisme failsafe yang akan bekerja apabila quadcopter 
kehilangan komunikasi dengan kendali atau kehabisan baterai. Latency dari 
komunikasi dengan 4G yang dihasilkan juga cenderung stabil dan berada pada 
kisaran 400-500 milidetik sehingga dapat dioperasikan dengan optimal. 
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ABSTRACT 
 In operating a quadcopter, the obstacle that is still commonly faced is the 
limited range that makes the quadcopter only able to be flown and operate within 
a certain distance limit. By utilizing the 4G network spread throughout the world, 
distance is no longer an obstacle in operating the quadcopter provided that the 
area is covered by a 4G signal. In this design, the Raspberry Pi is integrated with 
the Pixhawk flight controller as a companion computer (companion computer) as 
an intermediary for the quadcopter to the internet with a 4G network. To connect 
the quadcopter to the ground station, a private network from Zerotier is used 
where both are connected to the network. The results of this design also obtained 
the maximum thrust force value that can be generated from 1 motor and propeller 
of 620 grams with a maximum rotation of 7240 rpm and a maximum power of 
126.44 Watt. This quadcopter is also equipped with a failsafe mechanism that will 
work if the quadcopter loses communication with the controls or runs out of 
battery. The latency of the resulting 4G communication also tends to be stable and 
is in the range of 400-500 milliseconds so that it can be operated optimally. 
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